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§. 160. Verallgemeinerung.
Wir betrachten jetet noch einen etwas allgemeineren Fall: Wir woilen annehmen, GS seien in die Fliissigkeit eine beliebige Zahl starrer Korper eingetaucht, die auch noch. in ihrer Beweg-lichkeit durch. irgend welche Bedingungen beschrankt sein konnen. Die Lage dieses Korpersystems clenken wir uns be-stimmt durch eino ondlichc Anzahl von einander unabhangiger Vfiriablon
(1)                                            ffu tfa» ft, • - •
Wonn die  Korper in Bewegung sind, so sind die Variablen
(jf Function en   der  Zeit  t, deren Differentialquotienten dqu'dt wir mit
bezoiclmon.
Vim Bine solche Bewegung analytisch darzustellen, nehmen wir ein im liaumo festes Ooordinatensystem aj, t/, «, das wir mit *S bo«oiohnen woilen, und ausserdem in jedem einzelrien der Korper A\ , j^ , . . . ein mit diesem fest verbundenes und also mit ihm bewegliches Ooordinatensystem <?lt tfa, . . . , 1st p ein I'unkt des erston Korpers JKi , dessen Coordinaten in Bezug auf rf, mit & 17, g bezoichnet werden, so sind die Coordinaten vori p im System 5 ausgedrlickt durch Gleichungen von folgender Form:
Darin Bind die Cooffioienten a, a,, . . ., die den Bedingungen fiir die rechtwinklige Goordmatentransformation geniigen, Func-tionon der q{ und die |, *}, I sind von der Zeit unabhangig; sie dienen nur dam, die einsselnen Punkte des ersten Korpers von oinander zu unterscheiden. Die Geschwindigkeitsoomponenten des Punktea p erhalten wir aus (8) clurch Differentiation nach der Zeit, z. B.
** = 22 q: + !- si + • • •.
Jt       da, il   r 8% n